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行で 4 自由度のロボットの設計を目標とする．1 本









































































動作速度 0.1 秒／60 度
動作電圧 4.8V （～5V）
温度範囲 0℃～55℃








































































めに 2 つのサーボモーターに与える角度θ1 とθ2 の
関係を考察する．前提として上側の脚の長さを
L1，下側の足の長さを L2 とする．L1 を座標（u, v）
へ移動するために角度θ1 動かし，さらに L2 を座標
（x, y）へ移動するために角度θ2 動かす．これを図
示したものが図 4 である．（式 1）は角度θ1 とθ2，
および長さ L1 と L2 から座標（x, y）を表す．
　x ＝ L1cosθ1 ＋ L2cos（θ1 ＋θ2）　
　y ＝ L1sinθ1 ＋ L2sin（θ1 ＋θ2）
～（式１）
















～アーム先端の座標（x, y）を入力→関節θ1 とθ2 の
角度が出力
図 3．二足歩行ロボットの電子回路実態配線図






























図 5．2 自由度の 1 本脚の運び
















































種類 品名 数 備考









電池ボックス #1 単 3 乾電池× 2 1 リード線・スイッチ付き
電池ボックス #1 単 3 乾電池× 3 1 リード線・スイッチ付き
L 字アングル 1
厚さ＝ 2mm




ピス 9 φ =2mm L=6mm
ビス 3 φ =2mm L=8mm



































































































































































































































































　Micro:bit のプログラム開発環境は Web ブラウザ
で https://makecode.microbit.org/ にアクセスする
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